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CORRECTION DE CONVERGENCE D"UN ECRAN OU FROJEC1EUR A TUBE 

CATHODIQUE 

La present e invention concerne la commande d'ecrans ou 
de projecteurs a tube cathodique et plus part icul ierement la 
commande de tnoyens propres a corriger le traj et des faisceaux 
d 1 electrons dans de tels dispositifs. L 1 invention sera d^crite 
5 par la suite en relation avec un ecran a tube cathodique mais on 
notera qu'elle s' applique plus general ement a tout dispositif 
similaire (par example, un projecteur a tube cathodique ou, au 
sens de l 1 invention, on assimile la surface borribardee du tube a 
un ecran) . 

10 Pour afficher des images en couleur, par exemple dans 

un ecran & tube cathodique, la face interieure d ! un ecran a tube 
cathodique comporte trois r6seaux de luminophores rouges, verts 
et bleus, d£pos§s c6te 3. c6te selon des motifs varies. Les trois 
reseaux de luminophores sont excites par trois faisceaux d'61ec- 

15 trans tres voisins et d§vies ensembles , dont chacun va f rapper 
les luminophores d'une seule couleur. Un circuit de ccramande de 
balayage permet de devier les faisceaux d f Electrons selon une 
succession de lignes horizontales . 

La figure 1 represente tres schematiquement et partiel- 

2 0 lement des elements d'un ecran participant a I'affichage d' image 
sur cet Scran. Essentiellement , un circuit de commande de balayage 
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horizontal 1 est utilise avec un ecran a tube cathodique 3 pour 
afficher des images a partir d'un signal vidSo (non reprSsentS) . 
Le circuit 1, synchronise en frequence et en phase avec le signal 
vidSo, produit un courant I de cottroande en deviation d'un fais- 
5 ceau d'Slectrcns 5 Smis par une source (S) 7. Le courant I Svolue 
en dent de scie entre une valeur de dSbut de ligne -i et une 
valeur de fin de ligne +i. Le courant I agit sur un dSviateur 9 
canstituS, par exemple, de bcbines et determine la deviation du 
faisceau d 1 electrons 5, 1'intensitS du faisceau variant en fonc- 

10 tion du signal video. On a represents pour des raisons de clartS 
un seul faisceau d' electrons, comme pour ion ecran noir et blanc. 
Lorsque le courant I croit de maniere lineaire entre les valeurs 
-i et +i, le point d 1 impact du faisceau 5 sur 1' Scran 3 evolue 
continument entre une position A_i et une position A+i. One ligne 

15 est ainsi affichSe a 1 'ecran. Des moyens de balayage trame, non 
representes , permettent de devier le faisceau 5 verticalement en 
fonction du temps, afin de balayer successivement toutes les 
lignes des images. 

Un inconvenient d'un tel Scran est que le faisceau 5 

2 0 est en fait compose de trois faisceaux d 1 electrons qui doivent etre 

devies tres prScisSment et de maniere identique. Or, les sources 
de ces faisceaux d'Slectrcns sont disposSes de manidre & Stre 
aussi proches que possible les unes des autres mais elles ne sent 
jamais ideal ement confondues. On ne peut alors Sviter de petites 
25 differences lors de la deviation de ces faisceaux, differences 
qui en gSneral augmentent avec 1 1 angle de deviation. 

La figure 2 illustre schSmatiquement le changement de 
1' angle d' incidence d'un faisceau d' electrons 5 lors du balayage 
d'une ligne de 1 ■ ecran 3. En supposant que la normale a 1' Scran 

3 0 en un point Aq contienne le point d'Smission de la source 7, les 

lumincphores situSs en cette position Aq (idSalement, au centre 
de 1 ! Scran) sont SclairSs avec un angle incident nul, alors que 
des lumincphores situSs en une position A+i, a une extremitS de 
la ligne, sont SclairSs avec un angle incident a nan nul. Ces 
35 erreurs ou dSfauts de deviation font que les trois composantes du 



faisceau 5 ne f rappent pas tou jours 1* ecran 3 en un m£me point. 
Ce ph&iomene est appel€ d6faut de convergence et se traduit a 
l'6cran par une dissociation spatiale des trois couleurs corpo- 
sant chacun des points situes dans les zones ou la convergence 
5 n'est pas assur£e. La presence de ces zones est particulierement 
appa rente dans le cas des ecrans plats tubes cathodiques , dans 
lesquels 1' angle d 1 incidence des faisceaux d 1 Electrons peut §tre 
§lev§. 

Pour afficher une image correcte, il faut corriger de 

10 maniere individuelle la deviation des conposantes du faisceau 
d 1 Electrons 5. Cette correction selective de la convergence des 
faisceaux peut etre cbtenue par un moyen de correction 20 qui 
cocrprend par exemple des bcbines distinctes des bcbines 9 de 
balayage . Le type et la disposition de telles bobines, dites de 

15 correction, dependent notamment de 1' agencement des sources des 
faisceaux d' Electrons. 

La figure 3A repr^sente, en vue de face, trois sources 
R, G, B qui produisent trois faisceaux d 1 Electrons destines §. 
eclairer respectivement les r§seaux de luminophores rouges, verts 

2 0 et bleus d'un ecran couleur (non represents ) . Les sources R, G, B 
sent, dans cet exemple, disposees selon une ligne horizontale 
parallele a 1 1 ecran . 

Un moyen de correction 20 corrprend quatre bobines 21 
ayant deux a deux le meme axe, qui sont disposees autour des 

25 sources R, G et B selon deux axes perpendiculaires qui se croi- 
sent au niveau de la source G dans ion plan perpendiculaire aux 
faisceaux. Les bcbines 21 sont cannect6es ensemble, leurs axes 
respectifs font des angles de 45, 135, 225 et 315° par rapport & 
la ligne formee par les sources R, Get B. La structure illustree 

30 & titre d' exemple cociporte quatre bobines 21, mais d'autres 
structures comportant un plus grand nombre de bobines existent 
egalement . Les bcbines sont enroulees autour de noyaux magne- 
tiques relics a la p^ripherie interne d'un circuit magnet ique 22 
circulaire . On a repr6sent6 par des f ldches en pointings les 

35 lignes de champ principales entre les bobines 21. La correction 
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s'effectue grace a la plus forte deviation i. laquelle sant soumis 
les faisceaux £mis par les sources R et B, plus proches des 
bdbines. Selon le sens du courant qui parcourt les bdbines 21, 
les faisceaux Smis par les sources R et B se rapprochent cm 
5 s 1 61oignent du faisceau emis par la source G. Si 1' on suppose que 
le faisceau G est centrS, les bdbines 21 permettent de rSgler la 
convergence horizontale des faisceaux 6mis par les sources R, G 
et B. 

La. figure 3B represente quatre autres bdbines 23 du 
10 moyen de correction 20. Les bdbines 23 ant egalement deux a deux 
le meme axe, sont disposes autour des sources R, G et B selon 
deux axes perpendiculaires qui se croisent au niveau de la source 
G dans un plan perpendiculaire aux faisceaux tnais (dans cet 
exemple) different du plan dans lequel s'inscrivent les axes des 
15 bdbines 21 (figure 3 A) . Les bobines 23 sant connect Ses ensemble 
et elles sant disposes de maniere que leurs axes font des angles 
de 45° par rapport aux axes des bobines 21. Les bobines 23 sont 
enroulees autour de noyaux magnet iques relies Sl la peripherie 
interne d 1 un circuit magnet ique 24 circulaire . On a represent^ 

2 0 par des f leches en pointings les lignes de champ principales 

entre les bdbines 23 . Selon le sens du courant qui parcourt les 
bdbines 23, les faisceaux 6mis par les sources R et B s'6loignent 
ou se rapprochent 1 'un de l 1 autre dans des directions opposees 
perpendiculaires a la ligne formee par les sources R, G et B. Si 
25 l'on suppose que le faisceau G est centre, les bdbines 23 permet- 
tent de r§gler la convergence verticale des faisceaux R, G et B. 
Pour des raisons de clarte, les moyens d 1 alimentation des cir- 
cuits magnetiques n'ant pas et6 repr§sent6s aux figures 3A et 3B. 
De tels systemes de correction de convergence sont parfaitement 

3 0 connus . 

On notera que les circuits magnetiques 22 et 24 peuvent 
etre conf andus . II est possible d' utiliser une combinaison des 
bdbines 21 et 23 pour corriger les prdblemes de convergence dus a 
l 1 angle d' incidence des faisceaux d 1 Electrons. Comme 1' angle 
35 d' incidence varie en chaque point de l'€cran, les signaux de 
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comnande des bobines 21 et 23 doivent §tre dif fSrents pour chaque 
point de 1 ' ecran . En outre, il est connu que, pour donner un 
r£sultat satisfaisant, les signaux de ccranande des bdbines de 
correction doivent presenter aussi peu de points de rupture de 
5 pente que possible. En effet, une rupture de pente du signal de 
ccranande peut dans certains cas etre visible a 1' ecran, ce qui 
n'est pas souhaitable. De plus, les signaux de ccranande fournis 
aux bobines de correction en un m&ne point de deux ecrans de m&ne 
type sent dif f€rents car chaque 6cran pr^sente des prablemes de 

10 convergence uniques, par exemple lies au positiannesment des 
sources lors de la fabrication du chassis . Ces prctolemes de 
convergence qui varient d'un ecran a 1' autre et surtout d'une 
zone de 1 'ecran a 1 1 autre sant dits "dynamiques", par opposition 
aux d^fauts de convergence "statiques", unifortnes sur un ecran 

15 donne. De tels d£fauts statiques se corrigent au tnoyen des bobines 
21 et 23, par exemple par application d'une tension continue. On 
notera que les bobines 21 et 23 permettent egalement de corriger 
d'autres prcbldmes de convergence dynamique, par exemple les 
problemes dus a une magnet i sat ion localisee du chassis . Un pro- 

2 0 cessus classique consiste a g£n§rer les signaux de ccranande des 

bdbines de correction de 1' ecran a partir d'un nombre predeter- 
mine de valeurs numeriques mesurees et stock6es en usine pour 
chaque ecran. 

Une premidre solution consiste a determiner ernpirique- 
25 ment la valeur de la ccranande a fournir aux bobines de correction 
en un notribre predetermine de points de plusieurs lignes etalons 
de 1' ecran. Les valeurs stockees pour chaque ligne etalon sont 
fournies a un filtre analogique, qui produit ion signal de 
ccranande utilise pour la ligne etalon et les lignes voisines. 

3 0 L' etablissement tnanuel des valeurs stockees fournies au filtre 

analogique est un processus long et couteux, et an cherche a 
limiter au maximum le nombre de ces valeurs. Le signal de 
ccranande produit par le filtre analogique evolue entre deux 
valeurs stockees successives au rythme de la charge ou de la 
35 decharge du filtre. Le nombre de valeurs stockees etant limite, 
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la constante de temps du f litre est la plus elevee possible af in 
de limiter les ruptures de pente du signal de commande. Malgri 
cela # le signal de commande dbtenu conserve des ruptures de pente 
an niveau de ses sonmets et le nombre de valeurs stock£es reste 
5 §lev6. De plus, de nombreux dispositifs d'affichage modernes sont 
amenes a passer d'un format d'affichage a un autre, ce qui implique 
notamment que la longueur ou la duree de balayage d'une ligne 
peut changer. La constante de temps elevee du filtre analogique 
peut §tre trqp forte si la dur€e de balayage des lignes ditninue. 

10 De plus, les signaux de commande produits pour deux lignes eta- 
lons consecutives peuvent presenter de fortes discontinuity, ce 
qui n'est pas souhai table. 

Une seconde solution consist e & r€aliser, par exemple 
au moyen d'un calculateur, une interpolation numirique entre les 

15 valeurs stock€es susmentionnees . One telle solution permet de 
produire une courbe de signal de commande exempte de point de 
rupture. Par centre, cette solution est complexe a mettre en 
oeuvre et elle n^cessite tou jours de stocker un grand nambre de 
valeurs numeriques pour chaque ligne. En outre, il est connu de 

2 0 l'hocnme de 1' art qu'un tel calcul d ' interpolation est d£licat a 
adapter a un changement de la longueur des lignes. Pour les 
variations verticales, on peut produire les signaux de commande 
qui sont destines aux lignes comprises entre deux lignes etalans, 
par interpolation numirique entre les signaux de commande calcu- 

25 16s pour les deux lignes etalons . Une telle methode cependant 
detnande des ressources de calcul trSs importantes et le stockage 
d'un grand nombre de valeurs. Ainsi, les calculs demandes par 
cette methode ne peuvent pas, dans l'6tat de la technique, §tre 
ef fectu^s par un calculateur suf f isamment puissant en raison des 

30 vitesses de balayage mises en jeu. 

Un cbjet de la presente invention est de produire, au 
moyen d'un nombre reduit de valeurs stockees , un signal de 
commande d'un moyen de correction d'un faisceau d 1 electrons qui 
balaie ligne a ligne un ecran. 



Un autre objet de la pr6sente invention est de produire 
un signal de commande de bobines de correction d'un ecran a tube 
cathodique . 

Un autre objet de la presente invention est de produire 
5 un tel signal de commande d'une maniere qui permet facilement de 
changer de format d'affichage, en particulier la taille, la 
position et la frequence de l 1 image. 

Un autre objet de la presente invention est de produire 
un tel signal de commande qui 6volue selon une courbe qui ne 
10 presente pas de rupture de pente. 

Un autre objet de la presente invention est de produire 
ion tel signal de commande qui ne presente pas de discontinuity 
entre deux lignes consScutives . 

Pour atteindre ces cbjets, la present e invention pre- 
15 voit un signal de commande d'un tnoyen de correction d'au moins un 
faisceau d' electrons qui balaie ligne a ligne un ecran, dont 
1' amplitude 6volue le long de chaque ligne selon une courbe d'un 
premier type determinee par des parametres de ligne, chacun des 
parametres de ligne evoluant , d'une ligne a 1' autre, selon une 

2 0 courbe du premier type determinee par des parametres de colanne . 

Selon un mode de realisation de la presente invention, 
chaque courbe du premier type est la semination d'un niveau cons- 
tant, fixe par un premier parametre, de deux demi-courbes en X , 
ou n est une valeur pr6ieterminee quelconque, situees de part et 
25 d' autre du centre de la courbe, 1 1 origine commune des demi-courbes 
en X 11 se situant au centre de la courbe et les valeurs maximales 
des demi-courbes en X aux extremites de la ligne etant fixees 
respectivement par un deuxieme et un troisi^me parametres, et 
d'une courbe en dos de chameau a d6riv6e continue, cctrposee d'au 

3 0 moins deux bosses tnises bout-a-bout et situ€es de part et d' autre 

du centre de la ligne, chaque bosse ayant une derivee nulle en 
son sommet, et chaque valeur minimale ou maximale de la courbe 
etant fixee respectivement par un parametre distinct. 
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Selon un mode de realisation de la presente invention, 
la courbe en dos de chameau a une valeur nulle et une deriv6e 
nulle au centre de la ligne. 

Selon un mode de realisation de la presente invention, 
5 la courbe en dos de chameau a une valeur nulle et une d§riv§e 
nulle a ses extr&nites. 

Selon un mode de realisation de la presente invention, 
le signal de commande est determine, pour chaque ligne, par cinq 
parametres de ligne, 
10 Selon un tirade de realisation de la presente invention, 

chaque parametre de ligne evolue selon une courbe determin£e par 
cinq parametres de colanne. 

La presente invention vise egalement un dispositif 
d'ajustement de la convergence de trois faisceaux d 1 electrons 
15 paralleles, qui comporte un groupe de bdbines de correction de 
convergence horizontale et un groupe de bobines de correction de 
convergence verticale, chaque groupe etant commande par un signal 
de commande tel que decrit precedemment . 

La presente invention vise egalement un dispositif de 

2 0 correction de la luminance d 1 un ecran eclaire par au moins un 

faisceau d 1 electrons d'intensite commandable, l'intensite du 
faisceau d' electrons etant corrigee par un signal de conmande tel 
que decrit precedemment . 

La presente invention vise egalement un circuit destine 
25 & produire un signal de commande tel que decrit precedemment, 
ccmprenant un premier calculateur propre Bl produire le signal de 
conmande a partir d' un norribre predetermine de parametres de 
ligne , en cadence avec un signal de balayage des lignes de 
1' ecran, et au moins un second calculateur propre §l produire les 

3 0 parametres de ligne de chaque ligne de 1' ecran a partir d'un 

nombre predetermine de parametres de colonne , en cadence avec un 
signal de balayage vertical de 1' ecran. 

Ces dbjets, caracteristiques et avantages, ainsi que 
d'autres de la presente invention seront exposes en detail dans 
35 la description suivante de modes de realisation particuliers 
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faite & titre non-limitatif en relation avec les figures jointes 
parmi lesquelles : 

la figure 1, precedenment decrite, represente schemati- 
quement un circuit de commande de balayage horizontal 
5 classiquement utilise avec un tube cathodique ; 

la figure 2, prgcSderrcnent decrite, illustre scb§mati- 
quement la variation de l 1 angle d 1 incidence d'un faisceau 
d 1 Electrons d'un ecran a tube cathodique ; 

les figures 3A et 3B, precedemment decrites, represen- 
10 tent schemat iquement des bobines de correction respectivement 
horizontale et verticale de la convergence des faisceaux R, G et 
B d'un ecran couleur ; 

les figure 4A a 4D representent sch^matiquement un mode 
de realisation de la structure d'un signal de commande pour une 
15 ligne selon la presente invention ; 

les figures 5A a 5C representent schematiquement un 
mode de realisation des signaux de commande de ligne selon la 
presente invention, pour trois lignes cliff ^rentes d'un ecran, 
ainsi que la courbe combinee qui permet de calculer un premier 
2 0 paramdtre de ligne pour chacune des lignes ; 

la figure 6 represente schematiquement un mode de reali- 
sation d'un circuit de commande selon la presente invention / 

les figures 7A a 7D representent schematiquement la 
structure d'un signal de commande selon une variante de la pre- 
25 sente invention ; et 

la figure 8 represente schematiquement une autre applica- 
tion d'un signal de commande selon la presente invention. 

Les memes elements ant ete designes par les mimes refe- 
rences aux diff6rentes figures. Pour des raisons de clarte, seuls 
30 les elements du systeme de correction qui sont necessaires §l la 
comprehension de 1' invention ont ete representes aux figures et 
seront decrits par la suite. En particulier, les details consti- 
tutifs des circuits de deviation n'ont pas ete representes et 
sont consideres ccmme connus. En outre, les representations des 
35 figures (notamment 4, 5 et 7) ne sont pas a l'echelle. 
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Plutot que de memoriser la commande a fournir aux bdbines 
de correction en un nombre important de points predetermines de 
1 1 ecran, puis d 1 interpoler le signal de conmande entre deux 
valeurs stock§es , 1' invention pr^voit de produire un signal de 
5 commande qui se base uniquement sur une courbe calcuiee par un 
calculateur k partir d'un faible nombre de paramitres. Ces quel- 
ques parametres peuvent etre etablis par un operateur . Uhe telle 
courbe peut, par exemple, etre une courbe combinee egale §. la 
sommation de plusieurs courbes mathematiques simples, aisement 

10 produites par un calculateur et determinees par trds peu de 
parametres (de preference , moins de dix) . 

Les figures 4A £ 4D illustrent 1 # obtention d'un signal 
de commande CS pour une ligne selon 1' invent ion, qui suit une 
courbe combinee (figure 4D) correspondant a la sommation de trois 

15 courbes simples. La premiere courbe (figure 4A) est un niveau 
constant fixe par un parametre PI. La secande courbe (figure 4B) 
est une courbe en X , ou n est une valeur positive pr^determinee 
quelconque (entiere ou d6cimale) , dont un premier minimum ou 
maximum se situe au centre de la ligne de I 1 ecran et dont les 

2 0 valeurs aux extr£mit6s (maxima ou minima) sont fix§es respect ive- 

ment par deux parametres P2 et P3. La troisidme courbe (figure 
4C) est une courbe en dos de chameau a derivee continue et compre- 
nant au moins deux sommets d§finissant des maxima, dont les 
valeurs respectives sont f ixees par deux parametres P4 et P5, de 
25 part et d 1 autre du centre de la ligne. La valeur de cette courbe 
au centre de la ligne est preferentiellement nulle et les extre- 
mites de la courbe ont, de preference, vine valeur nulle. Selon le 
mode de realisation pr£fer£ de la figure 4C, la courbe en dos de 
chameau presente des derivees nulles a ses deux extremites. Le 

3 0 signal de cotrmande CS forme par la sommation de ces trois courbes 

est particulierement adapte aux bobines de correction d'un ecran 
a tube cathodique : il est defini par cinq parametres seulement, 
il presente suf f isamment de variations pour couvrir les defauts 
classiques d'un ecran, et il ne presente pas de rupture de pente. 
35 On notera que ces parametres peuvent etre positifs ou n^gatifs. 




La courbe en X 11 (figure 4B) est, de preference, calcu- 
lee pour chaque demi-ligne. La courbe est d'abord calculee pour 
prendre la valeur P2 au debut de la ligne et, de pr6f6rence, la 
valeur 0 au milieu de la ligne. Ensuite, la courbe est calculee a 
5 partir de la valeur minitnale 0 au milieu de la ligne et pour 
prendre la valeur maximale P3 a la fin de la ligne. Ces calculs, 
ais#ment r6alis§s 3. partir de la formule X et des minima et 
maxima de la courbe sur chaque demi-ligne, sont faits pour un 
nombre predetermine de points de la courbe. 

10 La courbe en dos de chameau (figure 4C) est, de prefe- 

rence, egalement calculee pour chaque demi-ligne. La premiere 
moiti6 de la courbe est une cloche ou bosse ayant, de prgf§rence, 
une d£rivee et une valeur nulles au debut et au milieu de la 
ligne, et ayant une d6riv6e nulle et prenant la valeur P4 au 

15 quart de la ligne. La seconde moiti6 de la courbe est vine bosse 
ayant, de preference, une derivee et une valeur nulles au milieu 
et en fin de ligne, et ayant une d6riv6e nulle et prenant la 
valeur P5 aux trois quarts de la ligne. 

De preference, un m§me nombre de points est calcule 

2 0 pour la courbe en dos de chameau et pour la courbe en X . Le 

calcul des points des courbes precedentes peut §tre effectu# par 
un calculateur classique ou par un calculateur specif ique rapide 
qui utilise une table reduite de valeurs stockee dans une memoire 
morte. Les valeurs calculees pour chaque point sont additionnees 
25 de maniere classique et elles sont fournies a un convertisseur 
numerique/analogique de maniere a produire un signal analogique 
de commande des bobines de correction de convergence horizontale 
ou verticale. A titre d'exemple, le calcul de 32 points pour une 
demi-ligne d'ecran permet de commander des bobines classiques de 

3 0 correction de convergence de maniere satisf aisante . Le signal de 

coranande de chaque 1 igne est calcule de maniere entierement 
numerique en suivant une courbe calculee ccxtms on l'a vu prece- 
demment et la valeur du signal en chaque point de la ligne ne 
depend que de la position du point sur 1 1 ecran . Sur une ligne, 
35 cette position est une fonction du courant I fourni au deviateur 
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du faisceau d 1 Electrons, et du format de balayage de 1* Scran. En 
cas de changement du format de balayage, il est simple de repro- 
grantner le calculateur pour qu 1 il associe tou jours la m&ne valeur 
du signal de collection a un rngme point de 1 1 ecran . Cette opera- 
5 tian, camniunement appel6e "Tracking", est realisable par une 
reprograintiatian qui est k la portee de l'homme de 1 1 art et qui ne 
sera pas dStaillSe plus avant. 

Si cinq parametres suffisent a dSf inir parfaitement la 
commande des bobines de correction verticale ou horizontale pour 
10 une ligne d'un 6cran, il n'est pas envisageable en pratique de 
determiner puis de stocker cinq parametres pour chaque ligne de 
1 'ecran. 

Une premidre solution consiste a separer 1 1 ecran en 
plusieurs bandes horizontales et £. determiner cinq parametres 
15 pour chacune des bandes seulement. Dans une telle solution cepen- 
dant , la commande de correction determinee pour une bande peut 
etre trds dif ferente de la commande de correction d'une bande 
voisine. Ces discontinuites de correction peuvent nuire a l 1 aspect 
de 1 'ecran et elles ne sont pas souhaitables . On retrouve ainsi 

2 0 les inconv&iient s exposes precederrment de discontinuity entre les 

lignes . 

Une autre solution consiste a stocker les parametres de 
ligne de plusieurs lignes etalons rSparties sur tout 1' Scran, a 
calculer la commande de correction pour deux lignes etalon conse- 
25 cutives puis a calculer la commande de correction de chaque ligne 
intermediaire par interpolation, line telle solution peut perraettre 
d , dbtenir des corrections satisfaisantes a l 1 Scran. Cependant, il 
faut un grand nombre de lignes etalon pour que le calcul d 1 inter- 
polation donne de bons resultats . Cela demande de determiner puis 

3 0 de stocker un grand nombre de param&tres de ligne, ce qui est 

relat ivement lourd a mettre en oeuvre. On retrouve ici les incanve- 
nients decrits prScSdemment d'une interpolation au niveau des 
lignes . 

Selon la presente invention, on prSvoit de calculer, 
35 pour chaque ligne de 1' Scran, les parametres (par exenple cinq) 
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de ligne que l'on utilise pour calculer le signal de commande de 
cette ligne. On prevoit en outre de faire Svoluer chaque para- 
metre de ligne d'une ligne a l 1 autre (ou vert icalement ) selon une 
courbe cctribin6e telle que d€crite prec6denment , egalement d§ter- 
5 min§e par cinq param&tres de colonne. Ainsi, on calcule selon la 
pr6sente invention un signal de commande composite, fevoluant au 
sein de chaque ligne et d'une ligne a 1' autre. 

La figure 5A repr€sente trois signaux de commande de 
correction CSj, CS^, CS]_, appliques a trois lignes j, k, 1 d'un 

10 ecran 3 repr§sent6 en figure 5B. 

La figure 5C repr^sente, £. titre d'exemple, l*§volutian 
du parametre de ligne PI qui fixe le niveau constant utilise pour 
calculer le signal de commande de chaque ligne de 1' 6cran. Le 
parametre PI suit une courbe combinee d§terminee par cinq para- 

15 metres de colonne Plpi a Pips- A la maniSre des courbes scmmes 
precedentes , la courbe de definition du parametre PI est la 
souroation : 

- d'un niveau constant d§termin6 par le parametre Plpi, 

n 

- d'une courbe en X d£terminee par les parametres Plp2 

2 0 et Plp3/ pref6rentiellement dbtenue par jcnction de deux demi- 

courbes ayant ton maximum ou minimum commun dans une position 
correspondant sensiblement a une ligne centrale de 1 1 ecran, et 

- de deux bosses d'une courbe en dos de chameau d6ter- 
minees par les parametres Plp4 et Plps- 

25 De la mime maniere, les parametres de ligne P2, P3, P4, 

et P5, non representes pour des raisons de clartS, suivent chacun 
une courbe combinee determinee par cinq parametres de colonne, 
respectivement P2 P1 a P2 P5/ P3 P1 a P3 P5 , P4 P1 a P4 P5 et P5 P1 a 
P5 P5 . De cette manidre, pour une ligne Y de la partie superieure 

3 0 de 1' ecran, un parametre Pi sera donne par la formule : 

Pi = Pi P i + (Pi P 2) Y + (Pi P 4)f(Y), 

oil f (Y) est l 1 image de la valeur Y dans la fcnction en 
dos de chameau prec£dente . De mime, pour une ligne Y de la partie 
inferieure de 1' ecran, un parametre Pi sera donne par la 
35 formule : 
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Pi = Pi pl + (Pi P3 )Y n + (Pi P5 )f(Y). 

On notera que les signaux de commande determines par 
ces parametres ne pr^sentent aucune discontinuity d'une ligne & 
l 1 autre et aucune rupture de pente d f un point a 1' autre, tout en 
5 etant determines par un ncrabre tr£s reduit de param&tres . En 
effet, 25 parametres de colanne suffisent i. determiner complete - 
ment les 5 paramStres de ligne pour chaque ligne de l'Scran, et 
done le signal de commande fourni pour 1 1 ensemble de 1 1 ecran a un 
groupe de bobines de convergence horizantale (ou de convergence 

10 verticale) . Ainsi, 50 paramitres permettent d 1 assurer la commande 
des bobines de correction horizantale et verticale. Ces 50 para- 
metres peuvent facilement etre determines par un cperateur ou un 
dispositif automatique observant chaque 6cran, par exemple sur la 
chaine de product ion . 

15 La figure 6 represente s ch^mat iquement un mode de rea- 

lisation d f un circuit 30 qui produit un signal de commande d'un 
groupe de bobines de correction horizantale selon la pr£sente 
invention. Ce circuit fonctionne en etant synchronise avec un 
circuit de commande d'un groupe de bdbines de correction verti- 

2 0 cale. Ce dernier, semblable au circuit 30 , n'est pas represente. 

La synchronisation des circuits de commande des bobines de cor- 
rection n' est pais modif iee par la mise en oeuvre de 1' invention 
et est parfaitement classique. Le circuit de commande 30 regoit, 
conme base de temps du balayage de ligne, un signal qui a une 
25 periode ^uSYNC (P 3 * 1 example le signal en dent de scie I de la 
figure 1) . II comp re nd un calculateur de courbe cotribin^e horizan- 
tale (HSP ) 3 2 prevu pour calculer , en line periode de balayage 
d'une ligne, une courbe combinee telle que decrite prec^demment, 
a partir de cinq parametres de ligne (PI, P2, P3, P4, P5) fournis 

3 0 par un registre 34. Chaque parametre de ligne est inscrit dans le 

registre 34 connect^ en sortie d ! un calculateur de courbe combi- 
nee verticale (VSP) 38. Le calculateur 38 regoit, conme base de 
temps de balayage vertical de 1 'ecran, un signal de periode 
T VSYNC' et ^ 1 ^recoit cinq parametres depuis cinq multiplexeurs 
35 40, 42, 44, 46 et 48 . Le multiplexeur 40 comporte cinq entrees 



dont chacune est connect §e Sl une case mgmoire ciistincte d * une 
m£moire 49, respect ivement prgvue pour recevoir les parametres de 
coloraie Plpi/ P2 P1 , P3 P1 , P4 P i, P5pi- Le multiplexeur 42 comporte 
cinq entrees dont chacune est connect^e & une case m&noire dis- 
5 tincte de la memoire 49 , stockant respect ivement les parametres 
de colanne Plp2/ P2 P2' P3 P2' P4 P2' P5 P2- structure est 

reproduite pour les tnultiplexeurs 44 , 46 et 48 qui canportent 
chacun cinq entries dont chacune est connect6e a une case mgmoire 
distinct e de la mgmoire 49 pour stocker respect ivement les para- 

10 metres de colanne P1 P3 £ P5p3/ Plp4 & P5p4, et P1 P5 & P5ps- En 
pratique, l'accds aux parametres de colanne stockes dans la 
memoire 49 pourra se faire au tnoyen d'un systeme d 1 adressage 
classique. La representation de la figure 6 a uniquement pour 
cibjet d'exposer foncticnnellement un mode de lecture de ces 

1 5 parametres . 

Les Elements du circuit 30 sont connectes de maniere 
que leur fcnctionnement soit gere par un micrcprocesseur, qui n'a 
pas et6 represents par me sure de clarte. Le calculateur 38 four- 
nit au calculateur 32 les cinq parametres de ligne n^cessaires 

2 0 pour calculer le signal de commande des bcbines de correction 

pour chaque ligne de l'ecran, avant son affichage. Pour cela, les 
imxltiplexeur 40, 42, 44, 46 et 48 sont commandes de manidre que 
le calculateur 38 regoit successivement les cinq parametres 
ngcessaires pour calculer, avant son affichage, chacun des cinq 
25 parametres de ligne d'une ligne en fonction de la position de la 
ligne sur l'ecran. La position de la ligne est determinee de 
maniere classique en fonction du signal de synchronisation verti- 
cale VSYNC. 

Bien entendu, la pr§sente invention est susceptible de 

3 0 diverses variantes et modifications qui apparaitront §l l'hornne de 

l'art. A titre d'exerrple, bien que l'on ait represent^ ion circuit 
30 utilisant un seul calculateur 38 qui produit successivement 
les cinq parametres de ligne n^cessaires au calculateur 32, on 
peut egalement concevoir un circuit de commande utilisant cinq 
35 calculateurs distincts qui calculent simultanement les cinq 
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parametres de ligne nScessaires au calculateur 32. Dans un tel 
cas de figure, les multiplexeurs 40 # 42, 44, 46 et 48 ne sont 
plus utiles. 

D ' autre part, on a decrit un cas dans lequel cinq para- 
5 metres suffisent a determiner une courbe combin£e, mais en peut 
6galement utiliser d'autres ccurbes sammes, par exemple une 
courbe determinee par neuf parametres. 

Les figures 7A k 7D illustrent schematiquement 

l'cbtention d'une telle courbe combin6e (figure 7D) , qui est 

10 comme pr§cedemment la combinaison d ! un niveau constant (figure 

n 

7A) , d'une courbe en X (figure 7B) et d'une courbe en dos de 
chameau (figure 7C) . Dans ce cas cependant, la courbe en dos de 
chameau comporte quatre bosses mises bout a bout, chaque bosse 
ayant une d^rivee nulle en ses deux extremites et en son soennet 
15 et la courbe ayant une valeur nulle aux deux extremites et au 
centre de la ligne. La courbe est determinee par six parametres : 
quatre parametres P6, P7, P8 et P9 determinant chacun la valeur 
d'un maximum const itue par le sommet d'une bosse, et deux para- 
mitres P10, Pll determinant chacun la valeur d'un minimum 

2 0 const itu6 par le point de j anction respect ivement entre les 

premiere et deuxieme bosses et entre les troisi&ne et quatrieme 
bosses. Une telle courbe permettra un rgglage plus fin du signal 
de conraande fourni aux bobines de convergence. Toutefois, des 
courbes a cinq parametres constituent selan 1' invention un conprocnis 
25 prefer^ en termes de precisian et de simplicite. On notera qu'il 
est egalement possible d' utiliser d'autres courbes en dos de 
chameau que eel les qui ant ete decrit es, par exemple une courbe 
dent les extremites sont les sommets de demi -bosses. 

En outre, bien que 1 ' invention ait 4t6 d^crite ci- 

3 0 dessus en relation avec un 6cran a tube cathodique pourvu de 

bobines de correction de convergence, elle s 1 applique plus gene- 
ralement a tout systeme de correction de faisceaux d'un 
dispositif d'affichage ou de projection. En effet, tous ces 
systemes utilisent classiquement des moyens de correction de 
35 faisceau, en particulier statiques, qui peuvent etre rSutilises 



pour la mise en oeuvre de 1 1 invention. L 1 adaptation de la pr§- 
sente invention a de tels moyens de correction est a la portee de 
1 'hcinne du metier a partir des indications fonctiannelles ressartis- 
sant de la description ci-dessus. 
5 Par exemple, un signal de correction selon la prSsente 

invention peut perroettre de corriger une non-uniformite de la 
chrominance ou de la luminance d'un ecran a tube cathodique. 

La figure 8 repr§sente tres schematiqueraent et partiel- 
lement, par vine vue 3. rapprocher de celle de la figure 1, un 

10 ecran 3 associe k des elements participant & 1 1 af f ichage . Cette 
figure illustre une application de 1 ' invention a une correction 
de luminance. On y retrouve un 6cran a tube cathodique 3 pour 
afficher des images noir et blanc & partir d'un signal video (nan 
represents) qui conmande notamment 1 1 intensity d'un f aisceau 

15 d 1 Electrons 5. Le f aisceau d 1 Electrons 5 est produit par une 
source 7 et devig par un deviateur 9. L' ecran 3 comport e, notam- 
ment au niveau de ses coins, des zones de non-uniformite de 
luminance, ou zones sombres. Selon la pr6sente invention, on 
supprime les zones sombres de 1 ' Scran 3 en f ournissant a la 

2 0 source 7 un signal de correction composite qui corrige 1 1 inten- 

sity du f aisceau d 1 electrons. Dans ce cas, les parametres (par 
exenple 25) pour etablir le signal de correction de l'intensite 
du f aisceau en tout point de 1' ecran seront determines lors d'une 
phase de test de maniere que I 1 ecran ait une luminosit§ uni forme 
25 lorsqu'il regoit un signal video uniforms. On notera qu'une 
entr§e de correction utilisee pour recevoir un signal de correction 
statique classique peut avoir une reponse en frequence trqp lente 
pour recevoir un signal de correction composite selon la presente 
invention. Dans un tel cas cependant, l'hcmme du mStier saura 

3 0 sans difficultes adapter la vitesse des moyens de correction 

classiques . 

On notera egalement que l'on a decrit un cas dans 
lequel le signal de commande, fourni pour chaque ligne, est 
determine a partir de cinq parametres de ligne dent chacun est 
35 lui-meme determine a partir de cinq parametres stockSs. II est 
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cependant possible que le nombre des paramgtres de ligne utilises 
pour determiner le signal de commande de chaque ligne soit dif- 
ferent du norribre des parametres stock6s utilises pour determiner 
chaque parametre de ligne. 
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REVENDICATTONS 



1. Signal de commande (CCS) d'un moyen de correction 
(21, 23) d'au moins un faisceau d 1 Electrons qui balaie ligne k 
ligne ion ecran (3), dent 1' amplitude §volue le long de chaque 
ligne selon une courbe d'un premier type d§termin£e par des 

5 param£tres de ligne (Pi, P2, P3, P4, PS), chacun des paramStres 
de ligne evoluant , d'une ligne a I 1 autre, selon une courbe du 
premier type d€termin6e par des paramfitres de colonne (Plp^-Plps, 
P2 pl -P2 P5 , P3pi-P3p 5 , P4 P1 -P4 P5/ P5pi-P5p 5 ) . 

2. Signal de commande selon la revendication 1, carac- 
10 t6ris§ en ce que chaque courbe du premier type est la soomation : 

d'un niveau constant, fix£ par un premier parametre 

(PI) , 

de deux demi-courbes en X , oil n est une valeur prede- 
termine quelconque, situSes de part et d' autre du centre de la 

n 

15 courbe, l'origine commune des demi-courbes en X se situant au 
centre de la courbe et les valeurs maximales des demi-courbes en 
X aux extrgmites de la ligne etant f ixees respectivement par un 
deuxieme et un troisidme paramltres (P2 ; P3) , et 

d'une courbe en dos de chameau a d6rivee continue, 

2 0 compos6e d'au moins deux bosses mises bout-a-bout et situ^es de 

part et d' autre du centre de la ligne, chaque bosse ayant une 
derivee nulle en son soraraet, et chaque valeur minimale ou maxi- 
male de la courbe etant fixee respectivement par un parametre 
distinct (P4, P5) . 

25 3. Signal de commande selon la revendication 2, carac- 

terise en ce que ladite courbe en dos de chameau a une valeur 
nulle et une derivee nulle au centre de la ligne. 

4. Signal de commande selon la revendication 2 ou 3, 
caracteris§ en ce que ladite courbe en dos de chameau a une 

3 0 valeur nulle et tine derivee nulle a ses extremites . 

5. Signal de commande selon 1 'une quelconque des revin- 
dications l a 4, caract§rise en ce qu'ii est determine, pour 
chaque ligne, par cinq param&tres de ligne (PI, P2, P3, P4, P5) . 
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6. Signal de commande selon l'une quelconque des reven- 
dications 1 a 5, caract£ris6 en ce que chaque paramStre de ligne 
Svolue selon une courbe determin6e par cinq parametres de colonne 
(P1 P1 -P1 P5 , P2 pl -P2p 5 , P3 P1 -P3 P5# P4 pl -P4 P5# P5 P1 -P5 P5 ) . 

7 . Dispositif d 1 ajustement de la convergence de trois 
faisceaux d 1 electrons paralleles, qui comporte un groupe de 
bdbines de correction de convergence horizontale (21) et un 
groupe de bdbines de correction de convergence verticale (23) , 
caracterise en ce que chaque groupe est commande par un signal de 
commande selon l'une quelconque des revendi cations 1 a 6. 

8 . Dispositif de correction de la luminance d 1 un ecran 
eclaire par an ttoins un faisceau d ! electrons d 1 intensity ccramandable, 
caract§ris£ en ce que 1" intensity du faisceau d» Electrons est 
corrig£e par un signal de commande selon 1 'une quelconque des 
revendi cations 1 a 6. 

9. Circuit destine a produire un signal de commande selon 
l'une quelconque des revendications 1 a 6, caracterise en ce 
qu'il comprend : 

un premier calculateur (HSP) propre 3. produire le signal 
de commande (CCS) a partir d'un nombre predetermine de parametres 
de ligne (PI, P2, P3, P4 # P5) , en cadence avec un signal* tie 
balayage des lignes de 1' ecran (I), et 

au moins ion second calculateur (VSP) propre a produire 
les parametres de ligne (PI, P2, P3, P4, P5) tie chaque ligne de 
1 ' ecran a partir d' un nombre predetermine de parametres de 
colonne (Plpi-Plps, P2 P1 -P2 P5/ P3 P1 -P3p 5/ P4 P1 -P4 P5/ P5 P1 -P5 P5 ) , 
en cadence avec un signal de balayage vertical de 1' ecran 
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